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ANEXO I 



7. Inventor (72): 

( ) Assinale aqui se o(s) mesmo(s) requer(em) a nao divulga^ao de seu(s) nome(s) 
(art. 6° Paragrafo 4° da LPI e item 1.1 do Ato Normativo n° 127/97) 

7.1 Nome: EDSON LUCIO DOMINGUES 

7.2 Qualificatao: Tecnico eletronico 
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7.5 Telefone: (014) 3405-2100 



7. Inventor (72): 

( ) Assinale aqui se o(s) mesmo(s) requer(em) a nao divulga?ao de seu(s) nome(s) 

> (art. 6° Paragrafo 4° da LPI e item 1. 1 do Ato Normativo n.° 127/97) 
7 6 Nome: ROY SCUDDER 

7.7 Qualificji^ao: engenheiro ; 

7.8 Endere^o: Rua Limoeiros, n.° 300 - Ribeirao Preto - SP , 
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7.10 Telefone: (014) 3405-2100 
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"DESENVOLVIMENTO EM PROCESSO E EM DISPOSITIVO 
DE POSICIONAMENTO RELATIVO ENTRE MAQUINAS AGRICOLAS E 
CULTURAS EM SUAS LINHAS DE PLANTIO", a ser protocolado como pedido 
de Certificado de Adigao de Invengao do PI-0200591-3, depositado em 
5 22/02/2002. 

Refere-se o presente pedido de certificado de adigao a urn 
desenvolvimento em processo e em dispositivo de posicionamento relative entre 
maquinas agricolas e culturas em suas linhas de plantio, desenvolvimento este 
que visa a prover uma: : alternativa para os possiveis padroes de trajetoria que o 

10 dispositivo de colheitadeve seguir, para melhor atingir os objetiyos de alcangar 
toda a metade da copa que esta sendo trabalhada. 

Com o objetivo de prover um processo e dispositivo de 
piosicidnamento relativo entre maquinas agricolas e culturas ermsuas linhas de 
plantio que permitisse 6 posicionamento, por exemplo, de um elemento ativo de 

is cdlheita em uma posigao pre-estabelecida e desejada, para aquela situagao de 
colheita, e alem disto, continuasse a manter e a corrigir esta posigao no decorrer 
dotrabalho. 

Com o objetivo de prover um processo e dispositivo de 
posicionamento relativo entre maquinas agricolas e culturas em suas linhas de 
20 plantio que possibilitasse a pre-estabelecer uma posigao desejada de trabalho. 

Com o objetivo de prover um processo e um dispositivo de 
posicionamento relativo entre maquinas agricolas e culturas em suas linhas de 
plantio cuja posigao desta trajetoria em relagao a planta fosse estabelecida pelo 
operador, permitindo que o rotor,' ou outro equipamento de servigo, atuasse 
25 sempre nas mesmas posigoes das copas das plantas dispostas na linha de 
plantio e a uma distancia pre-estabelecida. 

Com o objetivo de prover um processo e um dispositivo de 
posicionamento relativo entre maquinas agricolas e culturas em suas linhas de 
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plantio que desse condi?6es para o rotor trabalhar a por?ao da copa onde estao 
localizados os frutos ou a maior concentrapao dos mesmos. 

Com o objetivo de prover urn processo e um dispositivo de 
posicionamento relativo entre maquinas agricolas e culturas em suas linhas de 
5 plantio que simultaneamente em sua tarefa de colheita acompanhasse as 
eventuais variagoes de forma e relevo externo das copas, com a finalidade de 
* ; conseguir sua maior eficiencia de trabalho e/ou ainda se posicionar em relagao 

aos pontos de maior concentrapao de frutos. A 

Com o objetivo de prover um processo e um dispositivo de 
10 posicionamento relativo entre' maquinas agricolas e culturas em suas linhas de 
plantio que promovesse o posicionamento relativo somente em um lado da copa 
da planta em trabalho, a qual seria determinada por um piano vertical que 
f * passasse pela linha de plantio das mesmas no local. . >\ ■* 

*" ; o c - r. com o objetivo de prover um- processo e um dispositivo de 

' ' 15 posiciohamento relativo entre' maquinas agricolas- e culturas em suas linhas de 
plantio que; realizasse um trabalho consecutivo; dos mesmos lados de plantas 
dispostas em linhas de plantio. ; • - ;: 

- ■ Com o objetivo de prover um processo e dispositivo de 

posicionamento relativo entre rrfaquinas agricolas e: culturas em suas linhas de 
20 plantio que permitisse um trabalho individualizado para cada copa de planta, 
sendo dito trabalho realizado automaticamente, sem a interferencia do operador, 
exceto no estab^lecimento dos parametros iniciais do trabalho ^e eventuais 
decisoes de mudanpa dos mesmos. 

Com o objetivo de prover um processo e um dispositivo de 
25 posicionamento relativo entre maquinas agricolas e culturas em suas linhas de 
plantio que pudesse se adaptar aos diferentes tipos de copas, sejam elas de 
tendencias esfericas, cilfndricas ou conicas e tambem aos diferentes tipos de 
espagamentos entre plantas, nas linhas de plantio, existentes. 
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Com o objetivo de prover urn processo e urn dispositivo de 
posicionamento relativo entre maquinas agricolas e culturas em suas linhas de 
plantio que permitisse a acomodagao automatica da inclinagao lateral da coluna 
suporte das hastes, por meio de dois atuadores comandados pelo processador, 
5 com base nos dados de sensoramento recebidos. 

Com o objetivo de prover urn processo e urn dispositivo de 
posicionamento relativo entre maquinas agricolas e culturas em suas linhas de 
plantio que promovesse urn ajuste-da inclina<?ao lateral da coluna suporte das 

- hastes, por meio de urn atuador aeibnado manualmente pelo operador, atuador 
« * 10 este localizado na parte superior da estrutura suporte do rotor. 

Com o objetivo de prover um processo e um dispositivo de 
posicionamento relativo entre maquinas agricolas e culturas em suas linhas de 
& plantio que para o sensoramento da copa das plantasutilizasse um sensor ou 
mais sensores, dependendo da forma da copa e/ou do' tipo de vegetagao em 
15' questao, ou airidavdo tipo de sensoramento desejado. p> 

- f ftCom o objetivo de prover um processo^a um dispositivo de 

posicionamento relativo entre maquinas agricolas e cylturas em suas linhas de 
* plantio que pudesse tambem ser iaplicado na parte superior das plantas, por 
elementos^ seimelhaintes aos retro descritos, convenientemente localizados no 
20 topo das copas e posicionados de forma substancialmente horizontal, onde as 
mesmas caracteristicas de sensoramento, movimento e deslocamento descritos, 
fossem aplicadas para o uso no topcj das copas. 

Com o objetivo de prover um processo e um dispositivo de 
posicionamento relativo entre maquinas agricolas e culturas em suas linhas de 
25 plantio que pudesse ser utilizado montado em veiculos portadores, tracionados 
ou automotrizes, trabalhando um lado das plantas de cada vez, ou trabalhando 
plantas inteiras de uma so vez, em posigao "a cavaleiro" nas mesmas. 

E finalmente, com o objetivo de prover um processo e um 
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dispositivo de posicionamento relativo entre maquinas agrfcolas e culturas em 

suas linhas de plantio que permitisse colher simultaneamente completamente as 

ditas plantas, chegou-se a uma solugao, definida no pedido de patente de 

Invengao do PI-0200591-3, de 22/02/2002, cujo processo compreende as etapas 
5 de: determinar o posicionamento de cada planta na linha de plantas, determinar 

a posigao do rotor em relagao ao chassis portador da maquina e, 

simultaneamente, determinar velocidade' deslocamento da maquina agncola; 

encaminhar esses dados de posicionamento da planta e velocidade da maquina 
^para urn processador; processar dados e comandar servomecanismos que 
10 acionam atuadores, que por sua vez posicionam a coluna de rotor de acordo 

com a posigao e formato da copa da planta. Por sua vez, o dispositivo de ; 

posicionamento relativo entre maquinas agrfcolas e culturas em suas linhas de 
3 ^plantio e compreeridida por, pelo menos, urn sensor de pbsigao disposto na> 

-maquina agncola snmbntante da coluna do rotor onde se ericontram as hastes 
15 de derriga; sendo ^revi^tb ainda urn sensor de velocidade de deslocamento da 

maquina agncola; difbs^ sensores estando eletricamente cbriectados a urn 

processador de dados <que por sua vez ise encontra eletricamente conectado a 
* servomecanismos ^qu^ : - atuam junto a atuadores mecanicbs,^ hidraulicos, 

pneumaticos ou ; eiStrib&s que movimentam o eixo do rotors paf a uma posigao 
20 prbxima e pre-determinada do perfil de contorno da planta. Para que haja 

controle sobre a posigao e o deslocamento do rotor, existe ainda urn sensor de 

po^i<?ao do rotor em relagao ao chassi da maquina. , 

Com o intuito de aprimorar o processo e o dispositivo de 

posicionamento relativo entre maquinas agrfcolas e culturas em suas linhas de 
25 plantio, promoveu-se modificagoes que devem ser entendidas como uma 

variante do processo original, onde a mudanga esta relacionada com a defini?ao 

da trajetoria a ser seguida pelo orgao ativo, tal como o rotor de uma colhedora. 

Trata-se portanto, de garantir mais um procedimento de colheita, se valendo do 
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dispositive definido no pedido de patente PI-0200591-3, porem agora 
executando uma trajetoria especifica. 

Assim apesar do tipo de trajetoria definida no pedido de 
patente PI-0200591-3 ser considerado bom, este desenvolvimento, o qual e 
5 objeto do presente pedido de certificado de adi^ao do PI-0200591-3, visa 
melhorar tal trajetoria no que diz respeito a eficiencia do trabalho na copa. 

Nesse desenvolvimento sera utilizado o mesmo dispositivo 
detalhado no pedido de patente PI-0200591t3, somente que o momenta de 
sensbramento deve necessariamente estar localizado mais a frente em relacao 
10 ao final da planta. 

A seguir o presente certificado de adigao de invengao sera 
descrito com referenda aos desenhos anexos, nps quais: , 
n H - \ A figur>a*1 representa uma vista em planta esquematica, de 

* r K urn implemento agricola providp do dispositivo de posicionamento.relatiy.o entre 

tfb'^ 15 maquinas agrfcolas e cultures *em suas linhas ,de plantio e que :i^presenta o 
funcionamento basico do^dfesenvdlvimento em questao, estando atuandoe uma 
v& > ■ ■ das laterals da copa da aryore^ e - : r<& \ 

* r & • A figura 2. representa, esquematicamente, vista ^em planta de 

£ : um alinhamento de plantas, bride suas copas mostram a posigao djaplantacao e 

20 a linha tracejada determina a trajetoria determinada pelo processador como 
caminho para o centro da base do elemento ativo ou como no exemplo utilizado 
o centro da base colyna do derri<?ador. 

De acordo com essas ilustragoes, o desenvolvimento em 
processo e em dispositivo de posicionamento relativo entre maquinas agrfcolas 
25 e culturas em suas linhas de plantio, compreende especificamente na posi<?ao 
relativa do(s) sensor(es) que deverao se localizar a frente do rotor ou orgaos 
ativos e a distancia R entre o sensor ou sensores e o rotor ser sempre maior que 
o raio da planta. Isto possibilitara que o sensor(es) tenham oportunidade de 
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atuar sobre toda copa da planta antes que o rotor atinja a metade da copa, parte 
mais avangada em diregao a maquina. 

O desenvolvimento em dispositivo de posicionamento relativo 
entre maquinas agricolas e culturas em suas linhas de plantio e levado a efeito 
5 em uma maquina colhedora, cuja construtividade nao faz parte do escopo da 
invenpao razao pela qual nao sera descrita em detalhes. 

Assim, de acordo com o PI-0200591-3, o dispositivo de 
posicionamento tern sua aplicapao preferencial em uma colhedora de frutos por 
meio de hastes vibratorias 1 , montadas em urn rotor 2 sustentado por urn chassi 
10 3, sendo o rotor 2 passivel de se deslocar em rela^ao ao chassi 3 por meio de 
atuadores 4 a serem descritos mais adiante. Este dispositivo de posicionamento 
e definido • por urn processador eletro-eletronico ,5 que e , abastecido por 
^ • fl informagoes obtidas por urn ^sensor 7, de posigao do rotor 2 disppstq pa 
0fy\ ?*. estrutura db : chassi 3, por sensbres de posigao da copa 6 dispostos tamberrupa 
V^«i5 estrutura do* chassi 3, a moritante£db rotor 2, de modo a captar a fofrna^e^a 
s$.% : posigao da faixa de concentrate -de frutos P1 da copaP das plantas a^serem 
^ - trabalhadas* e pelo sensor 8jide^eiocidade de deslocamento da maquin%£> 
■ ^ processador eletronico 5, por y 'sua vez, comanda os atuadores 4, com base nos 

b& .ft \ dados recebidos pelos diversos sensores. 

20 Esse processador eletronico 5 analisa a distancia da copa da 

planta P em relagao ao dispositivo de colheita; a posigao relativa do rotor ao 
I chassi; a velocidade de trabalho; a posigao e forma das copas P; as regulagens 

adicionais introduzidas pelo operador e outros dados inerentes ao sistema de 
processamento exigidb pelo processador 5, para em seguida comandar os 
25 atuadores 4 a posicionarem o rotor 2 com suas hastes 1, a distancia pre- 
estabelecidas da copa P das plantas. 

Com a maquina agricola em movimento os sensores 6 atuam 
sinalizando a segao de copa P da planta, na altura de seu ponto de instalagao 
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junto ao chassi 3; enviando para o processador 5 a regiao da planta a qual se 
deseja que as hastes 1 do rotor 2 atuem. Assim, toda a linha de plantio ao longo 
de uma trajetoria T determinada e mapeada pelos sensores 6 de posigao das 
copas P, para que o caminhamento do centro do rotor 2, seja modificado pelo 
5 processador de dados 5, por rneio dos atuadores 4. Na ausencia de uma ou 
mais plantas da linha de plantio, detectada pelo sensor 6, o rotor 2 ficara em 
uma posi<?ao de espera, no maximo afastamento em sua posigao. Ele mantera 
essa posigao enquanto nao houver uma nova planta. Com a aproximagao de 
uma nova planta se reiniciara uma nova trajetoria de segmento para o rotor 2. 
10 Portanto, a trajetoria seguida pelo rotor 2 na regiao entre as plantas P, atinge 
seu fim de curso de distensao definido pelos atuadores 4, de modo que neste 
ponto essa ea posigao mais longe do chassi 3 que .o rotor 2 assume apos 
~' } • efetuar seu trabalho-sobre uma planta P e antes iniciar proxima planta P. 1% . , 
* Como pode serwisto na figura 2, na copa da planta sao 
1$ ii5 ^ • apresentados como caracteristicositres; pontos basicos A, B e C definidos/np 
r H v *> f ^perfmetro da copa da planta P e tres cprrespondentes pontps A1, B1 e C1>;#§ 
. : ^trajetoria T do rotor E definido ainda com S e S1, respeptivar^ente, a parte^ do 
^ :: / perfmetro da copa compreendida entre. A e C e a parte da trajetoria do rotor 
compreendida entre A1 e C1. O ponto assinalado como D representa o centro 
20 das plantas e a parte linha de plantio entre as copas e representada com a letra 
E, medida na diregao da linha de plantio; da mesma forma E1 representa a parte 
da Ijnha de plantio ao longo da trajetoria T correspondente a E. 

Determinado estes pontos na figura 2, tenvse que: A - 
representa o initio da planfa; B - representa a parte mais avangada da copa em 
25 diregao ao centro das entre linhas de plantas; e C - representa o final da planta. 
A distancia B-B1 chamada de N representa o afastamento do centro do rotor a 
copa. Esta distancia pode ser alterada pelo operador para se adequar ao 
trabalho. Por fim o ponto D que representa o centro da planta, junto ao solo, e o 
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referenda! intermediary que se situa na linha de plantio entre os pontes A e C. 

Ainda de acordo com as figuras 1 e 2, para realizar o 
contorno da planta P, considera-se o deslocamento do rotor 2 no sentido da seta 
X. com este deslocamento, o centro do rotor 2, quando na ausencia de plantas, 

5 descreve a sua trajetoria sobre a linha E1, paralela a linha E e distante da 
mesma de urn valor M, vide figura 2. Esta distancia deve ser tal que os orgaos 
ativos do rotor possam atingir plenamente a regiao em volta dos pontos A e C 
das copas da plantas : p. Desta forma, as pontas das hastes de ? ;derrigamento 1, 
neste momenta, devem necessariamente, estarem urn pouco ay|*n<?adas para o 

10 outro lado da linha de'plantio para que seja realizado o desejado. Assim quando 
centro do rotor atinge o ponto A1 , distante da copa de urn valor N e de urn valor 
M da linha de plantio E, e possjvel tratar toda a regiao da copa ao redpr do 
ponto A, vide figura 2. ^ * v , * 

- A partirideste ponto A1,- o centro do rotor 2, passa a contornar 

15 a 'ebpa da planta P segundo uma trajetoria estabelecida pelo processador Essa 
l traj6tdria nao leva em; Conta as irreguIaridades ;; ou descontinuidade? locais, mas 
. sirri^segue uma trajetoria *>dita "curva corrigjda" para evitar> moyimentos de 
^corre§ad excessivos e desnecessarios. O^centrp do rotor 2 desloca-se ao, longo 
< feda trajetoria T ate atingir 6 ponto B1. Este, movimento de A1 para B1 e realizado 

20 segundo a combinagao de dois deslocamentos, quais sejam: um de se afastar 
da linha de plantio e o outro o do deslocamento da maquina 3 paralelamente a 
linha de plantio, este movimento sendo tal que o centro do rotor 2 contorne a 
copa da planta P, porem nao se choque com a mesma. Durante todo o 
deslocamento ao redor da copafo processador procurara manter o centro do 

25 rotor 2 a uma distancia N da copa P. 

Estando o centro do rotor 2 no ponto Bl, sua distancia em 
relagao ao ponto B deve apresentar um valor N, af se iniciando uma nova 
trajetoria curva em diregao ao ponto C1, sempre tentando manter-se a uma 
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distancia N da copa P. Atingindo o ponto C1, o centro do rotor 2 encontra-se a 
uma distancia M da linha de plantio e, portanto, os orgaos ativos encontram-se 
em condigoes de trabalhar a area em tomo do ponto C, como desejado e da 
mesma forma como ocorrido no ponto A. 
5 Com o deslocamento da colhedora 3 o centro do rotor 2 se 

desloca paralelamente e a uma distancia M da linha de plantio, ate chegar a 
uma distancia N da copa da planta P seguinte, quando se dara infcio a*um novo 
ciclo semelhante ao descrito acima, vide figura 2. 

O desenvolvimento em processo e em dispositivo de 

10 posicionamento relativo entre maquinas agricolas e culturas em suas linhas de 
plantio, objeto do preserite certificado de adipao da invenpao, consiste em 
prover sensores 6 localizados antes do centro do rotor 2 e a uma distancia R, no* 
minimd igual ou maior que & raio da copa das plantas P a serem trabalhadas, 
sendo^ditb raio medido no sentido da linha de plantio; sendo que os referenciais 

is tornados pfelos sensores 6 para definigao da trajetoria T do centro do rotor 2 
sejam definidos pelos pontos A, B, C e D das plantas e ainda a linha de plantio; 
sendo ainda'este procedim6nto e definigao de uma trajetoria T executado para 
: cada uma das plantas P a ser trabalhada. a% 

v r --v- ! s. Com esta coriceppao proporcionada ao desenvolvimento em 

20 processo e em dispositivo de posicionamento relativo entre maquinas agricolas 
e culturas em suas linhas de plantio, consegue-se localizar diferentes 
parametros A, B e C das plantas, copsegue-se ainda determinar a linha de 
plantio e eventualmente ate a posigao exata do centro D da planta P. Com este 
desenvolvimento consegue-se que o processador execute uma interpola^ao 

25 entre os pontos da copa, encontrados por sensoramento, e partir dos mesmos, 
estabelega uma curva T a ser seguida pelo centro do rotor 2, com o mfnimo de 
irregularidades possi'vel. 

Apesar de ter sido descrito e ilustrado uma concepgao 
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construtiva preferida, cabe ressaltar que alteragoes de projeto sao possiveis e 
realizaveis sem que se fuja do escopo do presente certificado de adigao da 
invengao. 



REIVINDICAQOES 

1- "DESENVOLVIMENTO EM PROCESSO E EM 
DISPOSITIVO DE POSICIONAMENTO RELATIVO ENTRE MAQUINAS 
AGRICOLAS E CULTURAS EM SUAS LINHAS DE PLANTIO'\ de acordo com as 

5 reivindica?6es de 1 a 15 do PI-0200591-3, depositado em 22/02/2002.. 
caracterizado pelo fato de compreender a provisao de sensores (6) localizados 
antes do centra do rotor (2) e a uma distancia (R) no mfnimo igual ou maior que 
o raio da copa das plantas (P) a serem trabalhadas, sendo dito raio medido no 
-sentido da linha de plantio; sendo que os referenciais tornados pelos sensores 
10 (6) para definipao da trajetoria (T) do centra do rotor (2) sejam definidos pelos 
1 pontos (A, B, C e D) das plantas e ainda a linha de plantio; sendo ainda este 
procedimento e definigao de uma trajetoria (T) executado para cada uma das 
plantas (P) a ser trabalhada. 

2- > "DESENVOLVIMENTO EM PROCESSO E EM 
15 DISPOSITIVO DE POSICIONAMENTO RELATIVO ENTRE MAQUINAS 

AGRICOLAS E CULTURAS EM SUAS LINHAS DE PLANTIO'V de aQordo com as 
reiVindicagoes de 1, caracterizado pelo fato de possibilitar a, Ipcalizagao de 
diferentes parametral da planta (A, B e C), de possibilitar a determinagao da 
linha de plantio e eventualmente ate a posigao aproximada do centra (D) da 
20 planta (P); sendo desta forma possivel que o processador execute uma 
interpola$ao entre os pontos da copa, encontrados por sensoramento e partir 
dos mesmos estabelega^ uma curva (T) a ser seguida pelo centra do rotor (2) 
com o mfnimo de irregularidade possivel. 

3- "DESENVOLVIMENTO EM PROCESSO E EM 
25 DISPOSITIVO DE POSICIONAMENTO RELATIVO ENTRE MAQUINAS 

AGRICOLAS E CULTURAS EM SUAS LINHAS DE PLANTIO", de acordo com as 
reivindicaeoes de 1, caracterizado pelo fato de que o centra do rotor (2) 
contorne a copa da planta (P), segundo uma trajetoria estabelecida pelo 
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processador, o qual nao leva em conta as irregularidades ou descontinuidades 
locais, mas sim segue uma trajetoria dita "curva corrigida" para evitar 
movimentos de corregtao excessivos e desnecessarios; sendo tal movimento 
realizado pela combina?ao de dois deslocamentos, quais sejam: um de se 
5 afastar da linha de plantio e o outro o do deslocamento da maquina (3) 
paralelamente a linha de plantio, este movimento sendo tal que o centro do rotor 
(2) contorne a copa da planta (P), porem nao se choque com a mesma. 

4- "DESENVOLVIMENTO c EM PROCESSO E EM 
DISPOSITIVO DE POSICIONAMENTO RELATIVO ENTRE MAQUINAS 
io AGRICOLAS E CULTURAS EM SUAS L1NHAS DE PLANTIO 55 , de acordo com as 
rei\ftndica£6es de 1, caracterizado pelo fato de que das posipoes do centro das 
copas. (D), na * sequencia de plantas na linha de plantio, poderem ser 
determinadas pela analise da sequencia de pontes (A, B, C) das^copas das 
plantas de uma dada linha de'plantio, posigao esta que sera avalia<daVe corrigida 
is de tempos em tempos com^a^hegada de novos pontos;(A, B, G); sendo que 
' esses -'pdntos (D) resultantes : das estimativas? avaliadas pela sequencia de 

pontes (A, B, C), permitem a^definigao da posigao da linha de plantio. (EJir j 
3* 5- "IDESENVOLVIMENTO EM PROCESSO ^E EM 

DISPOSITIVO DE POSICIONAMENTO RELATIVO ENTREE MAQUINAS 
20 AGRICOLAS E CULTURAS EM SUAS LINHAS DE PLANTIO", de acordo com as 
reivindicagoes de 3, caracterizado pelo fato do centro do rotor (2) estar a uma 
I distancia (N) em relagao ao ponto (B) d^ copa, a qual deve ser mantida em 

relagao da copa (P) ao longo de toda trajetoria de seguimento da copa; sendo 
que entre copas (P) esta distancia deve ser mantida em um valor (M) em relagao 
25 a linha de plantio. 

6- "DESENVOLVIMENTO EM PROCESSO E EM 
DISPOSITIVO DE POSICIONAMENTO RELATIVO ENTRE MAQUINAS 
AGRICOLAS E CULTURAS EM SUAS LINHAS DE PLANTIO", de acordo com as 
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reivindica?6es de 1 ou 2 ou 3 ou 4 ou 5, caracterizado pelo fato do 
deslocamento do rotor (2), entre duas copas consecutivas se dar em uma 
trajetoria (E1), paralela e distante de urn valor (M) da linha de plantio (E) sendo 
que ao atingir o ponto (A1) , distante de um valor (N) da copa da planta passa a 

5 contornar a dita copa em uma trajetoria sempre distante de um valor (N), ate 
atingir o ponto (C); sendo essas distancias (M e N) tais que as pontas das 
hastes do rotor durante o deslocamento no espago entre plantas consecutivas 
estejam necessariamente do outro lado da linha de plantio (E), para que possam 
atingir plenamente as regioes em volta dos pontos ,(A e C) da copa da planta 

10 (P). 
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RESUMO 

"DESENVOLVIMENTO EM PROCESSO E EM DISPOSITIVO 
DE POSICIONAMENTO RELATIVO ENTRE MAQUINAS AGRICOLAS E 
CULTURAS EM SUAS LINHAS DE PLANTIO", de acordo com as revindicates 

5 de 1 a 15 do PI-0200591-3, depositado em 22/02/2002, compreendendo a 
provisao de sensores (6) localizados antes do centro do rotor (2) e a uma 
distancia (R) no nrrinimo igual -ou maior que o raio da copa das plantas (P) a 
serem trabalhadas, sendo dito raio medido no sentido da linha de plantip; sendo 
que os referenciais tornados p'elos sensores (6) para definipao da trajetoria (T) 

10 do centro do rotor (2) sejam definidos pelos pontos (A, B, C e D) das plantas e 
ainda a linha de plantio; sendo ainda este procedimento e definigao de uma 
trajetoria (T) executado para cada uma das plantas (P) a ser trabalhada. 



